
개요 및 연구목1. 

역 내 심 리량에 한 스 라  재 하  해

는 한 샘플링   중 하다 그러나 실  . 

경에  연  샘플링  계  플랫폼  동  고 돼

야 하고 는 플랫폼   경  추  한 경 계, 

  필  함  미한다.

본 연 에 는  스 라  재  해 변  

경   보 경 계(Lawnmower) (Informative) 

  개하고  스 라 에 한 몬 를, 

실험  통해 안하는   (Monte Carlo) 

검증하고  한다.

연구방법2. 

탐지 역 내 연  샘플링  해 다  샘플링 지

지  경 를 차 다항식  링 하 다2 . 

(C1(u), C2(u)) = (axu
2+bxu+cx, ayu

2+byu+cy)             (1)

다항식  계수들  지안 최 를 (Bayesian Optimization)

통해 가  많  보량  득하는 경 를 생 하는 향

 최 다 취득한 샘플  가우시안 프 스. (Gaussian 

를 사 하여 역 내 스 라  재 하 다 다  Process) . 

샘플 지  결  해 평균과 산  합  결 는 

연 상한경계 함수를 한다(Upper Continuous Bound; UCB) .

UCB = + (2)μ κσ

여  는 탐험과 탐사  균  하는 매개변수  κ

 할당하 다 다  샘플 지  재 재  스 라0.1 . 

  가 최 가 는 지  다UCB .
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 사  경  비 능 비1. 

RMSE 경로길이(m)

Lawnmower 65.08 48

Proposed 59.39 49.4

 촘촘한 경  비 능 비2. 

WRMSE(%) 경로길이(m)

Lawnmower 1.22 144

Proposed 6.23 49.36

결과 및 고찰3. 

안  경 계   검증  해 경 를 

능 비  준  삼았다 안    검증  . 

해 사 경  비 평균 곱근 차(Root Mean Square 

를 비 하 고  검증  해 촘촘한 Error; RMSE) , 

경  비 가중평균 곱근 차(Weighted RMSE; WRMSE) 

 경  를 비 하  를  에  보 다 안1, 2 . 

  사  경  비 낮  를 보RMSE

촘촘한 경  비  를 보 나 , 5.01% WRMSE

에 지  에  큰  가진다.

결 론4. 

본 연 에 는  스 라  재  한 취득 

보량  최  하는 경 계   시하 다 추후 플. 

랫폼  운  특  한  스 라  재  한 

경 계   연 가 진행  다.
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